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Práce se zabývá mobilními jeáby s nosností nad 50 t. V úvodu jsou popsány základní pojmy 
týkající se tchto stroj. Dále následuje obecné rozdlení jeáb. Tato práce se zamuje na 
struný popis kolových a pásových mobilních jeáb. Je zde popsána podvozková ást 
kolového jeábu a podvozková ást pásového jeábu s jejich základními prvky. Poté je 
nastínna konstrukce horní otoné ásti pro kolový i pásový podvozek mobilního jeábu.  
V pehledu jsou uvedeni souasní svtoví výrobci i spolenosti, které již tyto stroje 
neprodukují. Následují pehledné informace o firmách - Grove, Liebherr, Manitowoc, 
Tadano, Terex-Demag a KD. Spolenost Grove zde má podrobnji uvedeny zajímavé 
systémy, které používá u svých výrobk. Na konci této práce jsou uvedeny tabulkové 
pehledy s mobilními jeáby jednotlivých znaek na kolovém podvozku s nosností nad 50 t a 
souhrnná tabulka s výrobci pásových mobilních jeáb s nosností nad 50 t. 
ABSTRAKT 
The thesis deals with mobile cranes with a lifting capacity of 50 tonnes. The introduction 
describes the basic concepts related to these machines. Followed by a general cranes 
overview. This thesis focuses on a brief description of wheeled and tracked mobile cranes. It 
describes the undercarriage of the wheeled cranes and undercarriage of the tracked crane and 
crawler crane with it’s basic elements. After that is described the structure of the upper 
rotating wheel and track mobile truck crane. In the overview are specified the current global 
producers and companies that already do not produce these machines. Follows the short 
overview about companies - Grove, Liebherr, Manitowoc, Tadano, Terex-Demag and CKD. 
In the next part are written more details about company Grove interesting systems which are 
used in theirs products. At the end of this work are given a table showing the mobile crane on 
a brand-wheeled chassis with a capacity of over 50 the summary table with belt manufacturers 
of mobile cranes with a lifting capacity exceeding 50 tonnes. 
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Mobilní jeáby jsou strojní zaízení, urené ke zvedání bemen a manipulaci s nimi. 
Jejich nespornou výhodou oproti jiným typm jeáb je schopnost se pohybovat v rzn
nároném terénu. Zárove se mohou podle poteby pomrn rychle pemístit i na znané 
vzdálenosti, kde je jejich innost vyžadována. V dnešní dob je to pedevším ve stavebnictví 
pi budování komunikací, obytných a prmyslových budov apod. Speciáln upravené mobilní 
jeáby využívají také záchranné složky-hasii. Nosnost, charakter bemene, dostatek 
pracovního prostoru a typ terénu patí mezi dležité faktory pro správnou volbu mobilního 
jeábu pro daný úkon. 
Tyto stroje s nosností 50 a více tun se v dnešní dob vyrábjí jak na kolovém 
(automobilním), tak na pásovém podvozku. Práce se v dalším textu zamí pedevším na tyto 
dv konstrukní varianty a popíše jejich konstrukní ešení. 


Základní pojmy:        
Mobilní jeáb-jeáb výložníkového typu, který mže být vybaven pídavnou výložníkovou 
nástavbou, schopný jízdy s bemenem nebo bez nj, nevyžadující speciální jízdní cestu a 
jehož stabilita je zabezpeena jeho vlastní hmotností. 
Podvozek pásový-podvozek mobilního jeábu, k jehož pojezdu slouží pásy.
Podvozek kolový-podvozek mobilního jeábu, k jehož pojezdu slouží kola. 
Otoná horní konstrukce-mobilní jeáb s kompletní vrchní otonou ástí, která se spolu se 
svojí výstrojí otáí na podvozku. 
Otoný výložník-mobilní jeáb s výložníkem bez horní otoné ásti, který se otáí vzhledem 
k podvozku. 
Výložník stálé délky-výložník, jehož potebná délka se dosáhne bu jedním dílem nebo 
složením nkolika díl, kterou však nelze mnit bhem pracovního cyklu. 
Píhradový výložník-výložník stálé délky píhradové konstrukce. 
Teleskopický výložník-výložník, u nhož se ze základního dílu pi prodlužování 
teleskopicky vysouvá jeden nebo více díl. 
Stožárový výložník-výložník upevnný na vrcholu nebo blízko vrcholu svislého nebo tém
svislého stožáru. 
Nástavec výložníku-pídavné zaízení upevnné na konci výložníku, prodlužuje délku 
výložníku a umožuje vykonávat pomocné zdvihové práce [1][2]. 

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2 CÍLE PRÁCE 
Cílem práce je popsat obecn ásti mobilního jeábu. Nastínit konstrukní ešení 
pásového, a hlavn kolového podvozku. Zjistit a piblížit konstrukci tohoto typu od nkterých 
výrobc, pípadn poukázat na výhody i nevýhody. Úelem práce není celkový podrobný 




3 ZÁKLADNÍ ROZDLENÍ MOBILNÍCH JEÁB
• vžové jeáby (patí do skupiny sloupových a vžových jeáb), tyto jsou používány               
pedevším pi stavbách budov rzné výšky, 
• vozidlové jeáby (tyto se dlí dále na kolejové jeáby a bezkolejové jeáby), 
• plovoucí jeáby, 
• speciální jeáby. 
Tato práce se dále zabývá vzhledem k uvažované nosnosti nad 50 t pouze 2. skupinou, tj. 
vozidlovými jeáby na bezkolejovém podvozku.  

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4 KONSTRUKNÍ PRVKY VOZIDLOVÝCH JEÁB
Celý strojní celek se skládá z nkolika dležitých ástí. Mezi ty hlavní prvky patí 
podvozek a otoná horní konstrukce, která je složena z jednotlivých díl.  
4.1 Podvozek 
Základním stavebním prvkem pro tento typ jeábu je podvozek. Slouží k umožnní 
pohybu celého stroje. To znamená, že musí být takové konstrukce, aby sploval požadavek na 
maximální nosnost, a zárove schopnost pohybu v daném pracovním prostedí.  Obvykle je 
proto pro nosnosti nad 50 t kolový nebo pásový.  
Druh podvozku je volen podle požadovaných kritérií. Mezi tato kritéria patí celková 
nosnost a zárove pevnost pi maximálním pípustném zatížení, terén kde se bude stroj pi 
vykonávání innosti pohybovat, doba spojená s pemístním na pracovní pozici a s tím 
související relevantní celkové náklady stroje. 
4.1.1 Kolový podvozek 
  
Obr. 1 Kolový podvozek jeábu [5] 
Skládá se z kabiny idie, která je vybavena ovládacími prvky pro samotný pojezd 
celého kolosu. Pímo pod ní nebo tsn za ní se nachází hnací ústrojí umožující pohyb. 
Motor podvozku bývá u moderních vozidlových jeáb vtšinou turbo-dieselový. Jedná se 
hlavn o peplované vzntové šesti- nebo osmi-válce. I díky nmu se tyto jeáby mohou 
pohybovat po silnicích pi pesunu vysokou rychlostí-okolo 70-80 km/h. 
Ze srdce podvozkové ásti-motoru jde výkon pes pevodový mechanismus na 
nápravy. U moderních stroj se jedná o pevod hydraulický. Se vzrstajícím potem náprav 
na podvozku roste i maximální nosnost celého zaízení. Zárove však nepímoúmrn

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s potem náprav jde potebná obratnost celého stroje. Jeáby do nosnosti pibližn 50 t, jsou 
vtšinou (dle výrobce) dvounápravové nebo tínápravové. Piemž mže být hnaná náprava i 
ta, umožující natáení kol. Výrobci uvádjí u náprav parametr tzv. pohonu. Napíklad 
pohon: 6x6x6 znamená, že má podvozek 6 kol (první íslo), z toho 6 kol je pohánných 
(druhé íslo) a všech 6 kol se umožuje natáet (tetí íslo). Natáení náprav umožuje 
snadnjší schopnost pohybu nejen pi najíždní do pracovní pozice. Zárove se valením kol 
oproti smýkání mén opotebovává vzorek pneumatik.  
Kolo se skládá z kovového ráfku s diskem, z hlavy (náboje) kola a z pneumatiky. Disk 
nebo ráfek je pišroubován odnímateln k hlav. Hlava sedí na hídeli nápravy. Hídel je 
uložen na valivých ložiskách v troub nápravy. Brzdový buben (u starších typ) nebo kotou
(u moderních stroj) je souástí hlavy. innou ástí kola je pneumatika s duší, navleená na 
ráfku kola (u starší konstrukce) [4]. Moderní pneumatiky už používají bezdušovou 
technologii. Nosnou ástí pneumatiky je nkolikanásobná textilní kostra (kord), pokrytá 
z vnjšku vrstvou pryže. Pryžový bhoun má na svém povrchu rzný vzorek, jehož tvar se ídí 
pedpokládaným použitím pneumatiky. Základní typy jsou vzorky pro provoz bu silniní, 
nebo terénní.     
Pímo pneumatiky však nepenášejí hlavní zátž pi jeábových pracích. K tomuto 
úelu slouží další nedílná ást podvozku-opry. Aby se pln využila nosnost jeábu, je teba 
tuhé opení podvozku o okolní terén. Opry zaruují tuhé uložení rámu podvozku tím, že 
vyluují vliv pružnosti pneumatik a možného odpružení náprav. Zárove také tyto prvky 
jednak silov odlehují, a také odstraují nežádoucí kmitání, zpsobené pružným uložením 
stroje na terénu [4]. Pi pistavení jeábu na pracovní pozici se vysunou z bok stroje. Jde o 
tyi zpravidla teleskopická horizontální ramena (nkdy také výsuvná pod úhlem), která mají 
na konci opt výsuvné vertikální tzv. patky. Opry se mají vysouvat rychle a spolehliv, bez 
vtší fyzické námahy a v rzných terénních podmínkách. Pi jízd jeábu nesmjí opry 
pekraovat obrysy vozidla a mají být spolehliv zajištny tak, aby nedošlo k jejich 
samovolnému vysunutí [4]. Tyto opry jsou ovládány bu z kabiny idie, nebo jsou ovládací 
prvky umístny pímo na boku podvozku. U velkých nosností jeábu jsou tyto opry ešeny 
uchycením oton na podvozku a teprve vertikáln výsuvné hydraulicky. Vzhledem k velkým 
pracovním momentm, které jsou pi práci vyvolány zvedáním bemene na urité vzdálenosti, 
a k pomrn malé šíce samotného podvozku jeábu, je nutnost tyto výsuvné podpry 
používat. Na obr. 2 lze vidt, že mezi zemský povrch (pracovní podklad) a patku podpry se 
vkládá deska z rzných materiál (betonový panel, tvrdé devo apod.). Toto je z dvodu 
rozložení tlaku na povrch. Dále také kvli zabránní jakéhokoliv narušení podkladu (silnice), 

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nebo zpevnní podkladu (vyrovnání nerovností). Pracovní poloha jeábu je vtšinou taková, 
že jsou ramena opr vysunuta a zapena o zemský povrch a to pedevším u vyšších nosností. 
Celý podvozek (tím pádem i zbytek jeábu) je proto ve vzduchu (obr. 2).  
Obr. 2 Pracovní pozice jeábu na kolovém podvozku [6]       
  
Šíka podvozku vozidlového jeábu se pohybuje v závislosti na maximální nosnosti 
okolo 2,5-3 m. Délka výložníku (v zasunutém stavu), maximální nosnost a s tím spojený 
poet náprav udává celkovou délku vozidlového jeábu. Bývá v rozmezí ádu metr až desítek 
metr.  
Obecn lze íci, že kolový podvozek je šetrnjší k povrchu, na kterém se práv
pohybuje oproti pásovému podvozku. A to a už se jedná o silnici nebo nezpevnný podklad.  

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4.1.2 Pásový podvozek 
Obr. 3 Pásový jeáb [7]           
Základní rozdlení pásových podvozk je podle uspoádání pás na dvoupásové, 
típásové, typásové a nkolika pásové [3]. Motor pro pohon je umístn vtšinou centráln, 
to znamená, že je souástí vrchní otoné ásti a z ní se pevádí, u moderních pásových jeáb, 
vtšinou hydraulicky na pásy. Starší typy podvozk mají ešen pevod na pásy ozubenými 
koly nebo etzem. Umožuje stroji vykonávat pracovní pohyb od velmi pomalého (v ádu 
desetin km/h) až po rychlejší (v ádu jednotek km/h). Dále dlíme pásové podvozky dle typu 
pásu. Typem pásu rozumíme jeho konstrukní tvar, pedpisující poet a uspoádání oprných 
kladek [3].  
Jedním z nich je pás s malým potem oprných kladek. Jedná se zjednodušen jen o 
kola stejného prmru, která jsou poskládána vedle sebe a opásána pásem. U tchto je 
výhodou malý poet prvk a tedy pomrn jednoduchá konstrukce. Hodí se však jen pro tvrdý 
podklad z dvodu neumožnní kopírování terénu po celé délce pásu. Nevýhodou je 
skutenost, že pi práci na tvrdém a lenitém podkladu mže být penášena plná váha stroje a 
pracovní zátže jen jednou nápravou. Prohnutí pásu mezi jednotlivými kladkami (koly) v 
terénu navíc zpsobuje zvtšení odporu pojíždní. Praxe dokázala, že menší valivý odpor 
velkých oprných kol je tém bezvýznamný. Tento typ pás nejde již tém u mobilních 
jeáb dnešní doby vidt. 
Dalším typem je pás s velkým potem oprných kladek. Použití tohoto typu je 
nejúelnjší pro mkké pdy a pi konstrukci velkých podvozk [3], tzn. i pro mobilní jeáby 
s nosností nad 50 t. 
U moderních mobilních jeáb lze vidt pedevším dvoupásové podvozky s mkkým 




pás je ten s výkyvnými oprnými kladkami. Zajišuje maximální oprnou plochu, a tím i 
žádoucí rovnomrnjší rozložení tlaku na zeminu. Pohybu oprných kladek je dosaženo 
individuálním odpružením, nebo uložením dvou i ty kladek do vahadla [3].  
Pásové jeáby mají lepší stabilitu pi práci (díky vtší šíce oproti automobilovému podvozku) 
a nahrazují použití opr pi pracovní innosti kolového jeábu. U speciálních jeáb na 
pásovém podvozku jsou však podpry také.  
Nevýhodou pi pojezdu pásového jeábu je, že se pi natáení podvozku a s tím 
spojeným smýkáním se po povrchu, narušují terén více, než u kolového podvozku, u kterého 
dochází k odvalování se kol po povrchu. Toto se mže ešit s použitím rzných typ tzv. 
podložek, která se vkládají na zemský povrch, a po tchto se pohybuje celý pásový jeáb.  
4.2 Pevodová ústrojí 
Pevodová ústrojí, která pevádí energii motoru na pracovní prvky, mohou být ešena 
dieselmechanicky (u starších konstrukcí), dieselhydraulicky (u vtšiny moderních konstrukcí) 
a také dieselelektricky (velmi málo astá konstrukce-proto nejsou uvádny).  
U pohonu  dieselmechanického je toivý moment motoru rozvádn soustavou hídel, 
ozubených kol a spojek na pracovní ústrojí. Nepihlížíme-li k deformacím hídel a možnému 
prokluzu tecích spojek, je mezi motorem a pracovním ústrojím pevná vazba. Potom se ídí 
(ovládá) mechanickými tecími spojkami a brzdami, které mohou být ovládány mechanicky, 
pneumaticky nebo hydraulicky. Výhodou dieselmechanického pohonu je vysoká úinnost a 
dobrá spolehlivost. Naopak nedostatkem je nutnost seizovat ásti, které podléhají opotebení. 
Zásadním nedostatkem je obtížnost, jak dosáhnout plynulé regulace pracovních rychlostí, 
nebo regulace otákami motoru má malý rozsah. Dobrým ešením je planetový pevod 
pohánjící lanové bubny, kde se rychlost reguluje brždním nkterých len planetového 
pevodu. Vtšina stroj má v ústrojí za motorem zaazenu mnohostupovou pevodovku, 
která umožuje volbu pracovních rychlostí, ale neumožuje azení pevodových stup pi 
zatížení [4]. 
Pevody hydrodynamické mají dobré dynamické a regulaní vlastnosti. 
Hydromechanická pevodovka se umísuje za spalovací motor. Pevodovka má ást 
hydraulickou, která obsahuje hydrodynamický mni toivého momentu. Tento mni je 
plynule pracující pevod, jehož výstupní otáky se automaticky pizpsobují existujícímu 
vnjšímu zatížení, a to až do úplného zastavení výstupního hídele. Další redukce otáek (z 
dvodu pevodu mnie) je uskutenna mechanickou pevodovkou. Tato pevodovka má 
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zvláštní schopnost azení pevodových stup pi plném zatížení. Toho je dosaženo 
ozubenými koly ve stálém zábru, jejichž pohyb je ízen dvojitými lamelovými tecími 
spojkami [4]. 
4.3 Horní otoná konstrukce 
Je to nejdležitjší ást jeábu pro vlastní zvedání a manipulaci s bemenem. 
Konstrukn se liší u podvozku kolového a pásového. 
4.3.1 Horní otoná konstrukce na kolovém podvozku 
U vtšiny moderních mobilních jeáb na kolovém podvozku s nosností nad 50 t je 
výložník teleskopický. Stejn jako u podvozku je i zde srdcem všeho motor. Slouží k otáení 
celé horní konstrukce, k potebnému vysouvání teleskopu, ale pedevším ke zdvihu 
samotného bemene do pracovní pozice a k jeho udržení v této poloze po potebnou dobu. 
Toto všechno je ovládáno z kabiny pro jeábníka, která je souástí horní otoné ásti.  
Kabina jeábníka (obsluhy jeábu) je v dnešní dob velmi dobe vybavena. Najdeme 
zde množství bezpenostních kontrolních prvk. Proškolený jeábník má tak velmi dobrý 
pehled o tom, co se dje. Na obr. 4 lze vidt kontrolní displeje. Zde se mimo jiné zobrazuje i 
bezpenostní zajištní vysouvacího dílu teleskopu. Zajištní je konstruováno rzn, dle 
výrobce a mnoho z nich mají na toto vlastní patent. Obecn lze íci, že se zajišovací zaízení 
a zaízení na posuv výložníku skládá ze soustavy narážek, pákových a lanových pevod, 
pedepjatých pružin, vlastních západek a zástrek a elektrického signalizaního zaízení.  
Obr. 4 Kontrolní displej firmy Grove v kabin jeábníka [8]      

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Celá kabina je obvykle prosklená což zajišuje velmi dobrý pehled o bemenu. asto je 
souástí kabiny (dle výbavy) i anatomické sedadlo pro obsluhu a klimatizace. Pomocí 
joysticku v kabin se provádjí potebné úkony jeábu.    
Teleskopický výložník se skládá z nkolika do sebe se zasouvajících celk. Jednotlivé 
ásti jsou obvykle profily duté nebo plnostnné, které se hydraulicky vysouvají. Plnostnné 
výložníky mají skíový profil a jsou svaeny z plech. Pro své pevnostní a tíhové podmínky 
jsou vhodnjší pro pomrn menší zdvihy a vyložení [4]. Výsuvné díly jsou ve svých 
pracovních polohách automaticky zajištny pomocí západek [4].  Dle výrobce je i rzná doba 
pro úplné vysunutí a tedy maximální možné vyložení. Pro pípadné prodloužení výložníku se 
montuje i tzv. špika, která je vtšinou píhradové konstrukce. Souástí výložníku jsou dále 
kladky jako vodící leny lana s hákem a buben pro navíjení lana. Buben pro navíjení lana je 
pohánn u moderních stroj opt vtšinou hydromotorem. Na jednom konci výložníku se 
nachází hák a na druhém konci je umístno protizávaží. To slouží k vyrovnávání hmotnosti 
zvedaného pedmtu. Protizávaží nemusí být pevnou souástí výložníku. Mže být 
odnímatelné ásten nebo úpln. Váhy protizávaží jsou závislé od maximální nosnosti 
jednotlivých jeáb. Maximální nosnost jeábu samozejm není v kterémkoliv míst po celé 
délce výložníku. Aby bylo jasné a pehledné na jakém polomru a v jaké výšce jeáb unese 
danou hmotnost, uvádí výrobci v katalogu graf vyložení.         
4.3.2 Horní otoná konstrukce na pásovém podvozku 
Na tento typ podvozku se obvykle montují píhradové výložníky. Spolu s ním je ješt
na horní otoné konstrukci namontovaná kabina jeábníka a protizávaží stejn jako u 
automobilového mobilního jeábu. Velké zdvihy bemene a rzné speciální montážní práce 
zstávají vyhrazeny píhradovým konstrukcím výložníku. Pro speciální úkoly je vyvinuta 
ada tvar a doplk píslušenství. Výložník má být pi bezpené pevnosti a tuhosti co 
nejlehí, nebo tžký výložník pochopiteln snižuje hmotnost užiteného bemena. Proto se 
v konstrukci výložníku uplatují oceli o vysoké mezi kluzu, dokonalá technologie svaování, 
jeho kontrola a v neposlední ad spolehlivé výpotové metody pi dimenzování.  
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5 PEHLED VÝROBC MOBILNÍCH JEÁB
V této práci jsou uvedeni pouze nkteí výrobci mobilních jeáb (ne všichni na svt), 
kteí produkovali tyto stroje v minulosti, a mnoho z nich v této innosti dále pokrauje. 
Objevují se zde výrobci mobilních jeáb obecn. Od tch s nosností v jednotkách tun až po 
ty, u kterých nosnost pekrauje stovky tun. 
Výrobci: 
AGIS, ALTEC, AMERICAN HOIST, AMICI, BEDONI, BENDINI, BRODERSON, 
BUCYRUS ERIE, BUMAR, CLARCK, COLES, COMPACT TRUCK, CORRADINI, 
COSMO, CRANE, KD, DEMAG, FAUN, GALION, GOTTWALD, GROVE, HERMANN, 
HYCO, HYDROS, KATO, KOBELCO, KOMATSU, KRUPP, LIEBHERR, LIMA, 
LOKOMO, LUNA, MAEDA, MANITEX, MANITOWOC, MARCHETTI, MARION, MAZ, 
MMC, NATIONAL, PAUS, PETTIBONE, PPM, RIGO, SHINKO, SHUTTELIFT, 
SUMITOMO, TADANO (TADANO FAUN), TCM, TEREX-DEMAG, TRAMAC, URAL. 
Nkteí výrobci jsou známí mén, jiní naopak více.  
V dalším se práce zamí na uvedení parametr u nkolika známých a kvalitních 
výrobc nových jeáb.  
5.1 Výrobci kolových mobilních jeáb
Práce zahrnuje podrobnjší popis produkt vybraných znaek mobilních jeáb. 
Zejména výrobc Grove, Liebherr, Manitowoc, Tadano, Terex-Demag jak vidíme v tabulce. 
Tab. 1 Nosnostní ada vybraný znaek mobilních jeáb na kolovém podvozku  
Pozn.: kížek znaí vyrábnou nosnostní adu 
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Z uvedené tabulky je zejmé, že se astji vyrábjí danými výrobci mobilní jeáby na 
kolovém podvozku s nosností do 300 t než s vyšší nosností. Spolenost Manitowoc vyrábí 
pedevším pásové mobilní jeáby. Kolové mobilní jeáby má pouze ve dvou provedeních a 
bližší informace byl problém zjistit. Proto je jen v tabulce uvedena. Dále ale bude zahrnuta 
v pehledu. Vzhledem k tomu, že nosnost 55-60 t je obsažena v sortimentu všech uvedených 
výrobc (s výjimkou spolenosti Manitowoc) a tato nosnost je asto využívána v rámci 
nižších nosností z tohoto pehledu, bude dále v práci uveden tento limit pro porovnání. 
5.1.1 Grove 
Firma Grove používá nkolik inovovaných systém. Jsou to systémy jako GROVE 
MEGATRAK, GROVE TWIN-LOCK, GROVE ECOS, GROVE EKS5/EKS5 Light, a 
polohový systém GROVE CraneSTAR. 
 GROVE MEGATRAK je systém hydropneumatického odpružení a ízení všech kol 
kombinované s pohonem jeábu. Každé kolo je uchyceno na mohutném hydraulickém válci 
odpružení. Jeáb se systémem MEGATRAK nemá klasické osy. Hnaná kola jsou od 
diferenciál pohánna kardanem, skí náhonu s diferenciálem je pevn montována na skí
podvozku. Pi zvedání jeábu pomocí hydraulického odpružení jsou diferenciály taženy 
s rámem podvozku vzhru a pod jeábem tak vzrstá svtlá výška. Systém umožní podélné i 
píné nastavení sklonu jeábu, nastavení režimu jízdy v terénu / jízdy po silnici / píprava na 
pracovní cyklus. Kola u podvozku s tímto systémem zstávají vždy v dotyku se zemí, jak 
ukazuje obr. 5. Nikdy nedochází k odlehení jedné nápravy na úkor jiné, hnaná kola jsou vždy 
v zábru. Hnací kardany nejsou u podvozku nijak ohýbány a namáhány nepirozeným 
zpsobem tak jak se to dje u klasických pohon. To významn prodlužuje životnost celého 
pohonu. S tím souvisí skutenost, že tyto podvozky nevyžadují žádnou generální opravu za 
celou životnost jeábu, což znan snižuje celkové provozní náklady [9]. 
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Obr. 5  Systém Grove MEGATRAK  [9] 
TWIN-LOCK je pln hydraulický systém vysouvání výložníku s elektronickým 
ovládáním a kontrolou funkce. Systém pracuje s jedním vnitním válcem ve výložníku, který 
pomocí dvou ep odjišuje a zajišuje jednotlivé díly výložníku na pozicích zadaných 
operátorem pi volb vysouvání výložníku. Použití pouze jednoho hydraulického válce 
významn snižuje hmotnost výložníku a zjednodušuje jeho konstrukci. Ušetená hmotnost je 
pak použita na zesílení výložníku a zvýšení jeho nosné kapacity. Zjednodušení konstrukce 
pak pináší zvýšení spolehlivosti celého výložníku a snížení náklad na údržbu. Tento systém 
je kontrolován a ízen systémem ECOS v automatickém i poloautomatickém režimu [10]. 
Obr. 6 Systém Grove TWIN-LOCK [10] 
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ECOS-Electronic Crane Operating System (elektronický ídící systém jeábu). 
Elektronický ídící a kontrolní systém všech funkcí jeábu. Systém sleduje pomocí idel 
všechna nastavení a aktuální hodnoty jeábu a podle pokynu operátora (pohybu ídících pák, 
sepnutím spína, pedál apod.) provádí píslušné pohyby jeábu. Dále vyhodnocuje stav 
všech prvk jeábu a pomocí kódových a obrázkových hlášení informuje na ovládací 
obrazovce obsluhu. Tento panel lze vidt výše na obr. 4 [18]. 
Ve výrobní ad této firmy je nkolik typ mobilních jeáb, u kterých pesahuje 
maximální nosnost 50 t. Jde se o mobilní jeáby, autojeáby, terénní jeáby a speciální jeáb 
na podvozku vlekového typu (podvalník). Autojeáby spolenosti Grove jsou vyrábny 

































   	

"
  	 !   	 	 	 
	#"
 !" !" !"
	#
 !
 # # 
"    	
Tab. 2 Parametry jednotlivých typ výrobce Groove [12] 
Terénní jeáby jsou konstruovány tak, aby se mohli bez problému pohybovat v tžkém 
terénu. Jsou podstatn obratnjší než mobilní jeáby automobilového typu. Speciální jeáby 
jsou ešeny na podvalníku, který se pohybuje za pomocí tahae. Jedná se prakticky o nákladní 
pívs, který je upraven tak, aby na nj bylo možné posadit horní otonou konstrukci.  
Další informace jsou k dispozici u firmy Pragotechnik, která je od poátku roku 2004 
výhradním dovozcem autojeáb znaky Grove do R. Zárove jsou tyto jeáby u firmy 




Tato svtoznámá firma se zabývá od roku 1969 výrobou nejmodernjších 
teleskopických mobilních jeáb a jeáb s píhradovým výložníkem na kolových a pásových 
podvozcích. Ron dodá LIEBHERR na svtový trh pes 1200 mobilních jeáb. Spolenost 
KLIMEX je od svého založení v roce 1991 výhradním zástupcem nmecké firmy LIEBHERR 
Werk Ehingen GmbH pro eskou republiku [15]. 
Jako v pedešlém pípad se práce opt zamí na nosnost 55 t. Této nosnosti odpovídá 
konstrukní ešení tínápravového mobilního teleskopického jeábu LMT 1055-3.1 na 
terénním podvozku (obr. 7). Dle výrobce jde o nejsilnjší mobilní jeáb svého druhu. Tento 
jeáb o maximální nosnosti 55 t spluje široká technická mítka. Pln automatizované 
vyrovnávání podepení se systémem klíové dírky pro montáž protiváhy zvyšuje rychlost a 
okamžitou pipravenost jeábu [16].   



























Obr. 7 Typ LMT 1055-3.1  [11]      

5.1.3 Tadano 
Jedná se o japonskou spolenost, která byla založena v roce 1948. Tadano Ltd. dnes 
patí mezi jedny z nejvtších svtových výrobc hydraulických jeáb s nkolika 
produktovými adami, které obsahují i jeáby vozidlové a jeáby do tžkého terénu. Úspch 
spolenosti je založen v první ad na dslednosti v technologii a kvalit výroby jeábu. Díky 
tomu znaka Tadano využívá pevné postavení ve spolehlivosti. Servis je zajištn ve více než 
19 zemích na svt, kde jsou produkty této spolenosti také prodávány. V Evrop jsou jeáby 
znaky Tadano prodávány nmeckou spoleností Tadano Faun. Pro eskou republiku 
výhradní eský dovozce momentáln není [19]. 
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Konstrukn i designem se nikterak výrazn kolové mobilní jeáby spolenosti Tadano 
neliší od výše uvedených s výjimkou použití modro-bílé kombinace barev. 
Parametry Mobilní jeáb Na truckovém podvozku 
Typ ATF 60-3 HK 60 
Nosnost 60 t 60 t 
Výložník 10,4 – 40,2 m 10,4 – 40,2 m 
Prodloužení výložníku 1,6 – 16 m 9 – 16 m 
Max. délka s hákem a 
s prodloužením výložníku 
57,5 m 58 m 
Motor Mercedes, 240 kW Dle podvozku 
Pohon 6x6x6 Dle podvozku 
Hmotnost 36 t Dle podvozku 
Tab. 3 Výrobce Tadano Faun    [7] 
5.1.4 Terex Demag 
Jedná se o kvalitní výrobky nmecké firmy Terex Demag, které se vyznaují jak 
moderní konstrukcí s využitím nejmodernjších poznatk z oboru jeábové techniky, 
dlouhodobou spolehlivost, tak i vysokou užitnou hodnotou a nadasovým designem. 
Samozejmostí je i výborné servisní zázemí, s velice pružným ešením pípadných závad i 
oprav. Servis též zabezpeuje pravidelné garanní i mimogaranní inspekce a údržby 
k zachování maximální operability a bezpenosti jeáb Terex Demag [5]. 
Mobilní jeáby této firmy jsou v souasné dob nabízeny ve tech konstrukních 
variantách, které se liší svým uspoádáním a provedením k pokrytí široké palety jeábových 
prací. Základní skupinou jsou kolové mobilní jeáby (autojeáby) pro práci v zástavbách i 
terénu, které nabízejí jak vynikající mobilitu, tak ve svých tídách výborné hodnoty nosností. 
Díky vývoji v posledních letech došlo k výraznému vylepšení konstrukce a vybavení, které 




Parametry AC 60/3 TC 60 
Nosnost 60 t / 3 m 60 t / 2 m 
Výložník 10,3 – 40 m 10,3 – 40 m 
Prodloužení výložníku 2,75 – 15,35 m 2,4 – 15 m 
Motor Daimler Chrysler, 260 kW M.A.N., 294 kW 
Pohon 6x6x6 8x4x4 
Max. rychlost  90 km/h 
Tab. 4 Výrobce Terex Demag  [14] 
5.1.5 Manitowoc 
Ddictví Manitowoc Jeáby se datuje k roku 1925, kdy spolenost vybudovala své 
první píhradové jeáby výložníkové ve svém závod v Manitowoc, Wisconsin. Od té doby, 
již samotný název "Manitowoc" symbolizuje pásový jeáb, a typická ervená barva  
stroje vyrobeného touto spoleností lze nalézt v mnoha koutech svta. Manitowoc se stal 
jednikou v oblasti inovací, prodeje, výkonu a podpory. 
V dnešní dob spolenost nabízí 16 jednotek, v rozmezí nosností od 73 t až po 2300 t. 
Krom Manitowoc, Wisconsin, Jeáby, jsou postaveny závody také ve Wilhelmshaven, 
Nmecko, v souladu s filozofií pro výrobu jeáb na míru pro konkrétní trh. V reakci na  
poptávku zákazník vyrábí nejen adu zdvihacích pásových jeáb, ale také jeáby kolové pro 
zvláštní prmyslové a námoní aplikace [20]. 
Je to spolenost, která dbá na servis a podporu zákazníkovi. Manitowoc Jeábová pée 
je program servisu a podpory, který je nejvysplejší na svt. Byl navržený tak, aby se stal 
trvalou podporou prostednictvím produkt Manitowoc  
životního cyklu [21].     
5.1.6 KD 
Jedná se o jediného výrobce mobilních jeáb v eské republice. Tradiní eský 
výrobce autojeáb – spolenost KD Mobilní Jeáby a.s. zahájila svou podnikatelskou 
innost koncem roku 1997. Vznikla transformací pvodní divize Jeáby akciové spolenosti 
KD Slaný do ekonomicky a právn samostatného celku. Stala se nástupnickou organizací 




Spolenost vyrábí, prodává a opravuje autojeáby a vyprošovací jeáby o nosnosti 10 
– 30 tun, montované na automobilové podvozky nap. Tatra, Mercedes-Benz, Man, Iveco, 
Maz atd. Má více než padesátiletou tradici výroby hydraulických mobilních jeáb
s teleskopickým výložníkem, kterou dále rozvíjí. Všechny jeáby jsou vybaveny vícedílným 
teleskopickým výložníkem, pln hydraulickým ovládacím systémem, mikroprocesorovým 
ízením stability jeábu atd. Všechny použité podvozky jeáb splují minimáln ekologické 
podmínky EURO IV [23]. 





Základní ástí mobilní jeáb pro umožnní pohybu je podvozek automobilového nebo 
pásového typu. Obecn nelze íci, který podvozek je lépe použitelný. Oba mají svá specifika. 
Kolový podvozek je konstruován spíše pro relativn nižší nosnosti mobilního jeábu a pro 
podstatn vtší mobilitu celého jeábu. V dnešní dob se zaínají rozšiovat také tzv. mstské 
mobilní jeáby, které mají velmi dobrou obratnost a jsou kompaktní pro jízdu mstem. 
Nosnosti tchto jeáb jsou obvykle do asi 55 t. Je patrné, že s vyšší nosností celého stroje u 
kolového podvozku roste poet náprav. S rostoucím potem náprav souvisí i menší obratnost 
stroje nejen pi pesunu na pracovní pozici.  
K podstatnému usnadnní pohybu a ke zmenšení manévrovacího prostoru slouží 
konstrukní ešení, které umožuje natáení vtšího potu kol. Toho se využívá pedevším pi 
pojezdu na pracovní pozici. Pi jízd nad 40 km/h (dle výrobce) se natáí spíše pední kola. 
Naopak pásového podvozku je využíváno zpravidla u vtších nosností. Umožuje lepší 
rozložení tlaku po délce pásu. Pásový podvozek je také vhodnjší pro pojezd s tžkými 
bemeny. Napíklad pi stavb nebo rekonstrukci železniních a jiných mostních konstrukcí, 
kdy je teba s bemenem manévrovat pro správné usazení a ukotvení.  
Horní otoná konstrukce je pro samotné vyložení a nakládání s bemenem stejn
dležitá, jako podvozek pro umožnní pohybu. Obvykle je horní otoná konstrukce, u 
mobilních jeáb o vyšší nosnosti, doplnna o samostatný motor pro manipulaci s bemenem. 
Vtšinou se jedná o 4-válcový, vzntový agregát. Pro samotné vyložení u pásových podvozk
slouží u vyšších nosností píhradový výložník, který umožuje naklápní kolem osy (zvedání 
bemene). U kolového podvozku vtšina výrobc dnešní doby preferuje teleskopické 
výložníky, které jsou navíc u relativn nižších nosností možno naklápt i do záporného úhlu 
(ádov desetiny až jednotky stup).  
Mobilní kolové jeáby dnešní doby jsou permanentn sestaveny a není poteba je 
nikterak montovat pímo na pracovní pozici. Obsahují mnoho zabezpeujících zaízení pro 
zachování bezpenosti a pesnosti práce. Nutností však je proškolená obsluha. Tyto stroje jsou 
velmi nákladné na provoz. Proto i ceny pronájm jsou velice vysoké a je teba si pedem 
zjistit, zda se nám použití takového stroje vyplatí. Bohužel se mi nepodailo zjistit od výrobc
pibližné ceny nových jeáb ani ceny za pronájem.  


Pásové mobilní jeáby jsou podle mého názoru mnohem mén používané u nižší 
nosností, protože jsou mén mobilní oproti kolovému mobilnímu jeábu. Je zapotebí použití 
nákladního automobilu pro jeho pepravu do pracovní pozice. U vyšších nosností je pro 
pepravu mnohdy poteba i více nákladních aut s pívsy. Tyto jeáby jsou ale konstruovány 
tak, aby se sami sestavily. Pouze u nkterých je zapotebí ješt dalšího samostatného jeábu 
pro jejich sestavení. 
Ve vývoji tchto stroj je kladen draz na pevnjší a lehí materiály, dmyslnjší 
bezpenostní prvky pro minimalizaci jakýchkoliv problém pi vykonávání pracovního cyklu, 
a také na technologii a kvalita výroby. Podle mého názoru se konstrukní a stavitelská innost 
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